


































i(t)i +Biui(t); (i = 1;    ; N)
xi 2 Rn：状態，ui 2 Rn：入力信号
 2 Rm，Bi = diag (bi1;    ; bin) 2 Rnn：未知のパラメータ

i 2 Rnm：xiと _xiから成る既知の回帰行列
エージェント間の情報構造～ネットワークグラフによる表現
表 2. ネットワークグラフ～情報構造の表現
無向グラフ G = (V ; E ; A) , 双方向の通信
V = f1;    ; Ng：ノード集合 ) 各エージェント
E  V  V：枝集合 , エージェント間で相互通信が可能
重み付き隣接行列A = [aij] 2 RNN ( Eより定義
グラフラプラシアンL = [lij] 2 RNN ( Aより定義
リーダー：x0









入力 ui(t)と状態 xi(t), ddtxi(t) が自身（i）から測定可能
制御目的
マルチエージェント系 (x1;    ; xN ) (i = 1;    ; N)
各エージェントの未知の特性を推定
制御目的 ) 限定情報 G
リーダーフォロワー型のコンセンサス制御 の実現













fxi(t)  xj(t)g + f _xi(t)  _xj(t)g
+ni0x0(t)]
v(t) =  12R 1B^T (M 






































q = ~zT (Q
 I) ~z + 14~sT (M 




















d1 = (   ^); d2 = B(p^  p); d3 = f(N0   1)
 Ig x0(








x0(t) = f (x0(t); _x0(t); t) (f (; ; )の関数形は既知)
kf (x0; _x0; t)  f (xi; _xi; t)k  1kx0   xik + 2k _x0   _xik
制御則









fxi(t)  xj(t)g + f _xi(t)  _xj(t)g




















_^p(t) =   3U0(t)T (M 





















 I) B^KRB^T (M 
 I) ~s
d1 = (   ^); d2 = B(p^  p); d3 = (k1  k^)
 1














fxi(t)  xj(t)g + f _xi(t)  _xj(t)g








 I) ~s(t) (
i(t)^i   ^01ixi(t)  ^02i _xi(t)  
i(t) ^i)
最適性と漸近特性 ) 表5と同じ
